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Теорема 3. Пусть выполняются условия:
1) ν0 — общий собственный вектор матриц Vjk, транспонированных к матрицам Ujk,
которому соответствуют собственные числа λjk, k = 1, sj , j = 1,m;
2) νl, l = 1,κ − 1, — присоединенные векторы матрицы Vξζ , соответствующие собст-
венному числу λξζ , ζ ∈ {1, . . . , sξ}, ξ ∈ {1, . . . ,m}, геометрической кратности κ > 2;
3) обыкновенная дифференциальная система dw/dz = Uξζw не имеет первых интегра-
лов
Wjkl : w → xjkΨl(w) ∀w ∈ Ω, l = 1,κ − 1, k = 1, sj , j = 1,m (k 6= ζ при j = ξ).
Тогда первыми интегралами вполне разрешимой линейной однородной дифференциальной
системы (1) при условии (3) будут функции
Wl : (z, w)→ Ψl(w)−
∫ m∑
j=1
sj∑
k=1
µjklαjk(z) dzj ∀(z, w) ∈ G× Ω, l = 1,κ − 1,
где операторы xjk(w) = Ujkw ∂w ∀w ∈ Cn, числа µjkl = xjkΨl(w), k = 1, sj , j = 1,m, а
функции Ψl : Ω→ C находятся из функциональной системы
νlw =
l∑
δ=1
(
l − 1
δ − 1
)
Ψδ(w)νl−δw ∀w ∈ Ω, l = 1,κ − 1, Ω ⊂ {w : ν0w 6= 0}.
Работа поддержана БРФФИ, грант Ф11М–206.
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О МЕТОДЕ НЕПРЕРЫВНЫХ ДРОБЕЙ ДЛЯ РЕШЕНИЯ ОДНОГО
УРАВНЕНИЯ РИККАТИ
Н.Я. Радыно
Белорусский государственный университет, Минск, Беларусь
Предлагается подход к решению уравнения Риккати в терминах непрерывных дробей.
Рассматриваемый подход основан на идеях Л. Эйлера [1] и А.А. Маркова [2].
Задача, о которой идет речь, состоит в следующем. Некоторая непрерывная дробь, пред-
ставляет решение задачи Коши
z′ =
az − z2 + x2
ax
, z(0) = a,
где a — вещественное число. Требуется указать простой алгоритм вычисления элементов
этой непрерывной дроби.
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ОБ ОДНОМ СЛУЧАЕ В ЗАДАЧЕ ДВИЖЕНИЯ ЧЕТЫРЕХ ТЕЛ
В ПЛОСКОСТИ
А.Т. Сазонова, Т.Н. Ванькова
Гродненский государственный университет им. Я.Купалы, Гродно, Беларусь
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В работах [1–3] рассмотрена проблематика движения многих тел в разрезе плоской за-
дачи движения четырех тел. Найдены необходимые условия для того, чтобы общее решение
соответствующих им систем было мероморфной функцией, которые включают 142 набора
констант взаимодействия. Важно рассмотреть каждый из наборов и изучить аналитические
свойства соответствующих систем. В данной работе рассмотрим случай, когда три константы
взаимодействия обращаются в нуль, а три оставшиеся принимают значение, равное 0.5.
Рассматривается система трех дифференциальных уравнений, связанных с плоской за-
дачей четырех тел
x¨ = −2d(x˙+ V )(x˙+ y˙ + z˙ − V )
2x+ y + z
,
y¨ = −2e(y˙ + V )(x˙+ y˙ + z˙ − V )
x+ 2y + z
,
z¨ = −2f (z˙ + V )(x˙+ y˙ + z˙ − V )
x+ y + 2z
. (1)
Наряду с исходной системой (1) будем рассматривать упрощенную систему, полученную
путем замены (t, x, y, z) на (²t, ²x, ²y, ²z), ² — параметр, в системе (1)
x¨ = −2dx˙(x˙+ y˙ + z˙)
2x+ y + z
, y¨ = −2e y˙(x˙+ y˙ + z˙)
x+ 2y + z
, z¨ = −2f z˙(x˙+ y˙ + z˙)
x+ y + 2z
. (2)
При подстановке в (2) x = αt−s, y = βt−s, z = γt−s находим s = −1, s = −2/(2 + d+
+ e+ f), а коэффициенты α, β, γ удовлетворяют системе линейных однородных уравнений
2(s+ 1 + ds)α+ (s+ 1 + 2ds)β + (s+ 1 + 2ds)γ = 0,
(s+ 1 + 2es)α+ 2(s+ 1 + es)β + (s+ 1 + 2es)γ = 0,
(s+ 1 + 2fs)α+ (s+ 1 + 2fs)β + 2(s+ 1 + fs)γ = 0,
где d, e, f ∈ {−2,−1.5,−1,−0.5, 0}.
Таким образом, решение системы (2) будем искать в виде
x = αt−s + . . . + h1tr−s + . . . , y = βt−s + . . . + h2tr−s + . . . , z = γt−s + . . . + h3tr−s + . . .
Тогда для набора значений d = e = f = −0.5 и соответствующего ему значения s = −4,
α = β = γ будем иметь следующие резонансы: r1 = 0, r2 = −1, r3 = −1, r4 = −1, r5 = −3,
r6 = −3.
